Precisazioni relative al testo suggerito by Meneghetti, Umberto
COMPLEMENTI E PRECISAZIONI RIGUARDANTI IL TESTO SUGGERITO 
Espressioni (A1-3.9) p. 31 
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3. Figura 3.10 p. 76 











Fig. 3.10 – Trave su due appoggi. 
3. Integrazione della (3.45) p. 77 
Risulta: 
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Sostituendo nella (3.45) si ottiene la (3.46). 
3. Esempio numerico pag. 91 
Riportiamo lo svolgimento corretto dell’esempio numerico di pagina 91 (3.27). 
Esempio numerico. Su una macchina di massa  m = 450 kg agisce una forza d'inerzia verticale di intensità F0 = 22 N  e 
di frequenza  f = 24 Hz (150.8 rad/s). Se si appoggia la macchina su quattro antivibranti uguali,con smorzamento 
trascurabile, ciascuno di essi subisce una freccia statica y0 = 8.5 mm sotto l'azione della forza F1 = mg/4 = 450×9.81/4 N 
= 1104 N.  Quanto vale il grado di isolamento? 
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e l'isolamento è del 94.7%. 
3. Espressione (3.104) p. 94 
Introducendo le espressioni (3.100) e (3.103) nella (3.102) e sviluppando si ottiene: 
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Pagina 95: Precisazione 
La pag. 95 (3.31) del testo, dalla riga 11 alla riga 7 dal basso, contiene alcune inesattezze: 
Lo strumento più largamente impiegato per misure di vibrazione è però l'accelerometro, il cui schema è ancora quello di 
figura 3.19. L'accelerometro è un trasduttore che dà in uscita una tensione elettrica proporzionale alla deformazione s = x − y  
della molla, che, a sua volta, risulta proporzionale all'accelerazione della base A. Deve pertanto essere: 
( ) 2 0cos cos .S t Y tψΩ − ≡−Ω Ω                                                          (3.105) 
Deve dunque essere ψ ≈ π, il che, per la (3.56), richiede che sia ζ ≈ 0, Ω > ωn.  












⎛ ⎞Ω Ω ⎟⎜ ⎟≡⎜ ⎟⎜ ⎟⎝ ⎠− Ω
                                                           (3.106) 
dove si è posto ζ = 0. La condizione è soddisfatta per (Ω/ωn) << 1, per cui la molla deve essere molto rigida. In pratica, un 
accelerometro può essere impiegato correttamente fino a frequenze pari a circa un terzo della sua frequenza propria. Se 
l'oscillazione non è sinusoidale pura, ma contiene componenti sinusoidali a diverse frequenze, l'accelerometro si comporta 
sempre peggio rispetto alle componenti di frequenza via via più alta. 
Osserviamo che, a rigore, non è necessario che fra y  e s lo sfasamento ψ  valga π: affinché il segnale non subisca 
deformazioni, è sufficiente che ψ  sia indipendente da Ω. In questo modo, infatti, le varie componenti del segnale in uscita 
dall'accelerometro risultano sfasate fra loro esattamente come le corrispondenti componenti dell'accelerazione di B. Questo 
risultato si ottiene, oltre che per ζ = 0, anche con ζ ≈ 0.7. Si vede facilmente che pure in questo caso risulta S ≡ Ω2Y0. Negli 
accelerometri piezoelettrici, che sono il tipo più diffuso, è peraltro sempre ζ ≈ 0, mentre in altri tipi di strumenti si fa spesso 
in modo che sia ζ  ≈  0.7. In ogni caso, deve sempre essere (Ω/ωn) << 1. 
La versione corretta è: 
Lo strumento più largamente impiegato per misure di vibrazioni è però l'accelerometro, il cui 
schema è ancora quello di figura 3.19. L'accelerometro è un trasduttore che dà in uscita una tensione 
elettrica proporzionale alla deformazione s = x−y  della molla, che deve quindi essere proporzionale 
all'accelerazione della base A. Deve pertanto essere: 
( ) 2 0cos cos .S t Y tψΩ − ≡ Ω Ω                                         (3.105) 
Lo sfasamento ψ deve dunque valere circa 0 o π, il che, per la (3.56), richiede che sia ζ ≈ 0; ne 
segue: S ≡ Ω2Y0. 
Dalla (3.98), tenendo conto che, per un dato strumento, ωn è costante, si deduce poi che la condi-
zione S ≡ Ω2Y0 si può porre nella forma: 








⎛ ⎞Ω Ω ⎟⎜ ⎟≡ ⎜ ⎟⎜ ⎟⎝ ⎠− Ω
                                         (3.106) 
dove si è posto ζ = 0. La condizione è soddisfatta per (Ω/ωn) << 1, per cui la molla deve essere 
molto rigida; per (Ω/ωn) << 1 risulta altresì ψ ≈ 0. In pratica, un accelerometro può essere impiegato 
correttamente fino a frequenze pari a circa un terzo della sua frequenza propria. Se l'oscillazione 
non è sinusoidale pura, ma contiene componenti sinusoidali a diverse frequenze, l'accelerometro si 
comporta sempre peggio rispetto alle componenti di frequenza via via più alta. 
Osserviamo che la condizione S ≡ Ω2Y0 è soddisfatta, oltre che per ζ  ≈ 0, anche per ζ ≈ 0.7. Negli 
accelerometri piezoelettrici, che sono il tipo più diffuso, è peraltro sempre ζ ≈ 0, mentre in altri tipi di 
strumenti si fa spesso in modo che sia ζ ≈ 0.7. In ogni caso, deve sempre essere (Ω/ωn) << 1.  
Peraltro, se non è soddisfatta la condizione ζ  = 0, lo sfasamento ψ  dipende dalla pulsazione Ω, il 
che determina una distorsione nel segnale rilevato. In linea di principio, noto ζ, con la (3.56) si può 
valutare ψ  in funzione di Ω e correggere così il segnale stesso. 
Espressioni (5.66) p. 143 
La prima delle (5.66) può essere scritta: 
( ) ( )1 1 1cosq t Q t ψ= Ω −  
con: 
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In modo analogo si ricavano la terza e la quinta delle (5.66). 
Espressione (6.24) p. 159 
La (6.24) contiene un errore di segno nella seconda parentesi tonda a secondo membro, 
l’espressione corretta è: 
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Pagina 178: Precisazione 
Il testo recita: 
Integrando la (c), e tenendo conto della (d), si ottiene: 
( ) ( )0 2 2sin2 sin .r
r




⎛ ⎞ Ω⎟⎜= ⎟⎜ ⎟⎜⎝ ⎠ −Ω                                                            (e) 
In realtà, integrando la (c) di pag. 6.23 si ottiene: 
( ) ( ) ( )0 02 2 2 2sin sin2 2sin sin rr
r r r
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⎛ ⎞ ⎛ ⎞Ω Ω⎟ ⎟⎜ ⎜= −⎟ ⎟⎜ ⎜⎟ ⎟⎜ ⎜⎝ ⎠ ⎝ ⎠−Ω −Ω                            (e bis) 
dove il secondo termine a secondo membro è una oscillazione libera, che nasce in quanto la v(x,t) scritta nella 
forma (f) soddisfa la condizione iniziale v(x,t) = 0 ma non la condizione ( ),0 0 :x =v  ciò eccita, appunto, i modi 
propri della trave. In un caso reale, però, a causa degli smorzamenti sempre presenti, questa oscillazione si 
estingue e perciò è corretta l’affermazione del testo: 
Pertanto la risposta a regime è: 
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Espressione (8.71) p. 247 
Il terzo elemento nella seconda riga della (8.71) contiene un evidente errore di stampa, 
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Pagina 267: Precisazione 
Nell’Esempio si ricava la funzione risposta in frequenza per un sistema smorzato ad un gdl, 
giungendo all’espressione: 
( ) 21 .H k m icω ω ω= − +  
da cui si deducono le seguenti espressioni della parte reale e della parte immaginaria: 
( )[ ] ( ) ( )[ ] ( )
2
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,                                  ,
k m c
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−= = −
− + − +
R  I   
Le corrispondenti espressioni del modulo e della fase, non riportate esplicitamente nel testo, sono: 
( ) ( ) ( ) ( )
1
22 2 2 22
1 ,                                  tan .cH
k mk m c
ωω ω
ωω ω




Introducendo le solite notazioni, cioè ζ e ωn, l’ampiezza della risposta viene rapportata alla 
risposta statica, cioè si considera il rapporto X/(F0/k) (v. p. 3.16), per cui si ottiene che: 
parte reale e parte immaginaria di H(ω) sono: 
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mentre modulo e fase sono (cfr. § 3.4, espressioni (3.55) e (3.56)): 
( )
( ) ( )
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Figure A9-4.5  p. 281 
Nella figura A9-4.5 a pagina 281 (9.31), i numeri sulle scale delle ordinate vanno letti 





Fig. A9-4.5 – Quantizzazione del segnale con uno strumento a quattro bit. 
Pagina 338: Precisazione 
Alla riga sopra la (13.2), sostituire <centrifuga> con <d’inerzia>: 

































Pagina 348: Correzione 
Nella figura 13.4, scambiare fra loro Kx e Ky: 
 
 
Pagina 349: Correzione 
Alla riga 8, sotto il segno di radice quadrata il simbolo è Jd, non Id:  
rx rx dK Jω =  e ry ry dK Jω =  e con ampiezze dipendenti dalle condizioni iniziali. 
Espressione (13.24) p. 352 
Mostriamo in dettaglio come si ottiene l’espressione (13.24). 
Riprendiamo da pag. 351 (13.15) il tensore d'inerzia J rispetto agli assi ξ, η, ζ (13.19) e la matrice di rotazione R (13.20): 
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J R  
Troviamo il tensore d'inerzia D = RJRT rispetto agli assi x, y, z, calcolato in due tempi: prima JRT poi il risultato 
premoltiplicato per R (13.21): 
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D  
È pertanto: Jx = Jd, Jxy = 0, Jxz = (J0-Jd) θy, ecc.; v. (13.22). Introducendo nella (13.17): 
Κ = (Jx Ωx ─ Jxy Ωy ─ Jxz Ωz) i + (─ Jxy Ωx + Jy Ωy ─ Jyz Ωz) j + (─ Jxz Ωx ─ Jyz Ωy + Jz Ωz) k 
le espressioni (13.22) di Jx, Jxy, ... Jz sopra ricavate, si ottiene: 
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Introduciamo ora le espressioni (13.18): 
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     
Semplifichiamo ora i termini piccoli del secondo ordine della terza riga (si trascurano termini come   ,  ,  ecc.x y x yϑ ϑ ϑ ϑ ): 
  0     0    0    d x d y y d y d y d x x d xJ J J J J J J J Jϑ ϑ ϑ ϑ ϑ ϑ ϑ ϑ⎡ ⎤ ⎡ ⎤= + Ω + Ω− Ω + − Ω − Ω + Ω + Ω⎣ ⎦ ⎣ ⎦Κ i j k   
Semplifichiamo infine i termini uguali e di segno opposto: 
 0   0  0   d x y d y xJ J J J Jϑ ϑ ϑ ϑ⎡ ⎤ ⎡ ⎤= + Ω + − Ω + Ω⎣ ⎦ ⎣ ⎦Κ i j k   
Derivando rispetto al tempo l'ultima espressione, tenendo presente che Ω è costante, si ottengono le (13.24). 
Pagina 353: Aggiunta al testo 
Prima della (A13-1.1), aggiungere la seguente nota1 a fondo pagina dopo sono: 
1 Ricordiamo che nel caso di un albero di sezione uniforme su due appoggi a distanza l, è: 
2 2 2
3 3,           ,
3r
E Il E Ilk k
a b l a b
= = −  
dove E è il modulo elastico del materiale, I è il momento d’inerzia della sezione resistente, a e b sono le distanze del disco 
dagli appoggi (v. O. Belluzzi, Scienza delle Costruzioni, Vol. I,  Cap. 11, Zanichelli, Bologna). 
 
